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Аннотация. Рассмотрен подход к использованию компьютерного зрения в за-
даче навигации летательного аппарата — свободно летающего робота 
внутри российского сегмента Международной космической станции. Ставит-
ся задача навигации летательного аппарата с уточнением измерений,  
поступающих с инерциальных датчиков, с помощью компьютерного зрения. 
Задача позиционирования робота решается с использованием трех камер  
с каналом глубины. Для видеоанализа используются сверточные нейронные 
сети для решения задачи детекции выбранных реперных объектов интерьера 
станции. 

Ключевые слова: летательный аппарат, компьютерное зрение, навигация, кос-
мическая робототехника, герметичный отсек космической станции 

Введение. Летающие для роботы могут использоваться  выполнения различ-

ных задач внутри космической станции, как самостоятельных, так  и во взаи-

 модействии Подобные  с космонавтом.  летающие устройства уже -использу
      ются на американском космической сегменте Международной  станции 

(        -МКС) [1]. При решении задачи навигации таких аппаратов возникают про
       блемы  с точностью измерений инерциальных датчиков из-за накопления 

ошибок  и дрейфа. Камеры помогают фиксировать особенности визуальные , 

что позволяет уточнять     положение робота и компенсировать ошибки [2, 3]. 

Таким образом, комбинация видеоанализа  и инерциальных данных -обеспечи

вает необходимую (высокую) точность навигации. 

  Материалы  и методы; результаты. Рассматривается летающий робот, 

предназначенный для  эксплуатации внутри российского сегмента (РС) МКС, 

оснащенный камерами  с различных настоящем сторон. На  этапе -рассматри

      вается задача позиционирования/локализации трех  с использованием  камер 

глубины. Для видеоанализа используются нейронные сети для детекции ре-

перных рассматриваются объектов, в роли которых  плашки  с номерами пане-
лей интерьера МКС модуля РС  (рисунок), внутри которого предусматривает-

      ся эксплуатация Известен семантических робота.  метод [4] создания  карт 
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объектов для локализации робота. В настоящем проекте планируется улуч-

шить этот метод  по двум направлениям: 

      – уменьшение     вычислительной сложности, путем снижения количества
классов объектов; 

– улучшение точности позиционирования до  = 0,03 м. 

 

 
 

Детекция плашек с номерами панелей интерьера РС МКС 
 

Заключение. Для создания системе контура обратной связи  в  управления 

движением       -летающего робота внутри космической станции требуется высо

кая точность определения вектора примене состояния робота. Космическое -

ние робота требует максимальной надежности всех систем, чтобы  обеспечить

стабильную его работу  в течение всего времени  эксплуатации. В совокупно-

сти это делает задачу использования компьютерного зрения для стабильного 

определения положения робота актуальной не настоящего  только для  проек-

та, но   и в целом для космической робототехники. 
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